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SchweiBbrennervorrichtung zum AnschluG an einen SchwelBroboter 



Die Erfindung betrifft eine SchweiBbrennervorrichtung eines SchweiBroboter, die fOr 
elektrische LichtbogenschweiBungen, insbesondere MIG- oder MAG-SchweiBungen, 
vorgesehen ist. Ein solcher SchweiBroboter weist ublicherweise einen Roboterarm 
auf, an dem ein relativ zum Roboterarm drehbarer AnschluBflansch vorgesehen ist. 
Die SchweiBbrennervorrichtung umfaBt einen SchweiBbrenner und einen AnschluB 
fQr ein SchweiBstromkabel, mittels dem eine Roboterseite der 
SchweiBbrennervorrichtung mit einer SchweiBstromquelle elektrisch verbindbar ist, 
eine StromObertragungseinrichtung, Qber ' die das SchweiBstromkabel mit einer 
SchweiBbrennerseite der SchweiBbrennervorrichtung elektrisch' verbindbar ist, eine 
Drahtfuhnjng zur Zufiihrung eines SchweiBdrahtes' von der Roboterseite der 
SchweiBbrennervorrichtung zur SchweiBbrennerseite, eine Befestigungeeinrichtung 
zur Anbringung der SchweiBbrennervorrichtung am AnschluBflansch des 
SchweiBroboters, sowie eine Aufnahmeeinrichtung - zur Halteruhg des 
SchweiBbrenners und. zur Obertragung von angetriebenen rotatorischen Bewegungen 
auf den SchweiBbrenner. 

/ . 
Zur Ausfuhrung voji LichtbogenschweiBungen bei industriellen Serienproduktionen 
werden zur Automatisierung solcher Fertlgungsvorgange nahezu ausschlieBlich 
SchweiBautomaten benutzt, insbesondere Knickarmroboter. Derartige 
SchweiBautomaten sind in der Regel urn mehrere Achsen beweglich. Durch diese 
Beweglichkeit der SchweiBroboter soil erreicht werden, daB der SchweiBbrenner auch 
kompliziert verlaufende SchweiBbahnen abfahren kann. Der eigentliche 
SchweiBbrenner, d.h. jenes Bauteil, von dem der Lichtbogen zum jeweiligen 
WerkstOck gefQhrt ist, wird ublicherweise an einer Aufnahmeeinrichtung einer . 
SchweiBbrennervorrichtung angeordnet. Die SchweiBbrennervorrichtung wird 
wiederum Qber einen Flansch, ein Bajonett oder eine sonstige 
Befestigungseinrichtung am freien Ende des Roboterarms befestigt. 



Hierbei hat sich jedoch insbesondere.bei LichtbogenschweiBanlagen die in der Regel 
gewunschte Rotationsmoglichkeit des SchweiBbrenner urn eine Achse eines 
AnschluBflansches des Robbterarms ais auSerst problematisch gezeigt. An diesem 
AnschluBflansch ist der SchweiBbrenner ublicherweise Qber eine als 
SchweiBbrennervorrichtung bezeichnete Baugruppe losbar befestigt. Durch die 
Rotationsbewegung werden die ftir M1G- Oder MAG-SchweiBungen erforderlichen 
Versorgungsmittel, wie das zumindest eine Stromkabel, eine Schutzgasleitung, ein 
SchweiBdraht uhd gegebenenfalls auch Datenleitungen, stark auf Torsion belastet. 
Dies hat haufig BrQche dieser Versorgungsmittel zur Folge, was wiederum 
unproduktive Ausfallzeiten der jeweiligen SchweiBanlage nach v sich zieht Zudem 
schranken die Versorgungsmittel die Beweglichkeit des SchweiBbrenners stark ein. 
Oblicherweise kahn der SchweiBbrenner aufgrund der Versorgungsmittel nicht mehr 
als ± 180° in einer Rotatlonsrichtung ' gedreht warden. Zur Vermeidung efner 
iibermaBig starken Belastung muB der SchweiBbrenner anschlieSend in 
entgegengesetzteY Rotatlonsrichtung zuruckgedreht werden. AuBer der bereits 
angesprochenen Einschrankung der Bewegungsmogllchkeiterusind-dadurch -auch 
unproduktive Bewegungen des . Roboters erforderlich, die die Taktzeiten von 
Fertigungsprozessen erhdhen. r 

/ 

Der Erfindung liegt- deshalb die Aufgabe zugrunde bei gattungsgemaBen 
SchweiBbrennervorrichtungen, die zur Anbringung an einen Knickarmroboter 
vorgesehen slnd, die mechanische Belastung der Versorgungsmittel bei 
Rotationsbewegungen des SchweiBbrenners deutlich zu verringern. Es soil 
vorzugsweise auch eine Endlosrotationsmoglichkeit fur SchweiBbrenner erzielt 
werden. konnen. 

< 

Diese Aufgabe wird bei einer Vorrichtung der eingangs genannten Art 
erfiridungsgemSB dadurch geldst, daB ein Stator der SchweiBbrennervorrichtung 
Bestandteil der StromQbertragungseinrichtung ist, daB der Stator gegenuber dem 
Roboterarm zur drehfesten Anordnung vorgesehen ist, in Bezug auf den 
schweiBroboterseitigen AnschluBflansch jedoch relativ drehbar ist, daB der Stator mit 
einer Durchfuhrung versehen ist, durch die zumindest der SchweiBdraht in Richtung 
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zur Aufnahmeeinrichtung durchfuhrbar ist, und daB die Aufnahm.eeinrichtung und die 
Befestigungseinrichtung als Rotor ausgebildet sind, die relativ gegentiber der 
Stromubertragungseinrichtung rotierbar sind, wobei die Aufnahmeeinrichtung mittels 
einem elektrischen Kontakt mit der Stromubertragungseinrichtung elektrisch leitend 
verbindbar ist. 

Der Erfindung liegt zum einen der Gedanke zugrunde, die SchweiBbrenneryorrichtung 
mit zwei Bauteilen bzw» Bauteilgruppen zu versehen, die relativ zueinander 
drehbeweglich sind. Die am SchweiBroboter anzubringende Befestigungseinrichtung 
sollte mit dem AnschluBflahsch des Roboters drehfest verbundenv sein, wahrend der 
robotersefflge AnschluBflansch - und damit auch die Befestigungseinrichtung - relativ 
gegenuber dem den Strom fuhrenden Stator rotierbar ist. Der Stator sollte mit einem 
von der SchweiBstromquelle kommenden SchweiBsttomkabel statisch,. d.h. ohne 
Drehmoqlichkeit, verbindbar sein. Die den eigentiichen SchweiBbrenner tragende 
Aufnahmeeinrichtung kann hingegen mit der Befestigungseinrichtung wiederum - und 
damit auch- mit^dem-rotatoriSGh-angetriebenen Roboterflansch— drehfest verbunden 
sein. 

Zum anderen sollte erfin^jngsgemSB das SchweiBstromkabel nicht an der 
Befestigungseinrichtung vorbei an den SchweiBbrenner gefuhrt werden. Urn, zwischen 
dem SchweiBstromkabel auf der Roboterseite und dem SchweiBbrenner eine 
elektrische Verbindung -zu ermfiglichen, ist an der SchweiBbrennervorrichtung erne 
Stromribertragungseinrichtung vorgesehen, die durch die Befestigungseinrichtung 
hindurchgefuhrt ist. Die Stromubertragungseinrichtung weist hierzu fur das 
SchweiBkabel am Stator einen AnschluB auf. Der Stator kann mit Vorteil vollstandig 
durch die Befestigungseinrichtung hindurch gefQhrt sein. Uber eine elektrisch leitende 
Kontakteinrichtung der StromQbertragiingseinrichtung kann der Strom vom Stator 
vorzugsweise direkt zur Aufnahmeeinrichtung und schlieBlich zum SchweiBbrenner 
gelangen. 

Die fur das jeweils angewandte SchweiBverfahren erforderlichen Verbrauchsstoffe, 
wie ein SchweiBdraht und/oder Schutzgas, konnen erfindungsgemaB Qber die 



Durchfuhrung des Stators von der Roboterseite der Schweiflbrennervorrichtung hin 
zur Aufnahmeeinrichtung gelangen. Vorzugsweise weist auch die Aufnahme- 
einrichtung eine Durchfuhrung auf, mittels der die Verbrauchsstoffe durch die 
Aufnahmeeinrichtung hindurch dem SchweiBbrenner zufuhrbar sind. Eine konstruktiv 
besonders gunstige Ausgestaltung kann vorsehen, daB die Achsen der beiden 
Durchfuhrungen miteinander fluchten, wobei die Durchfuhrung der Aufnahme- 
einrichtung die Durchfuhrung des Stators umgibt. 

Der konstruktive Aufwand kann besonders gering gehalten werden, wenn Schutzgas 
und SchweiBdraht durch die gleiche Ausnehmung der Durchfuhrung des Stators in 
Richtung zum SchweiBbrenner gelangen. Es ist aber auch denkbat, daB hierfur 
mehrere Ausnehmungen vorgesehen sind. Der konstruktive^Aufwand laBt sich 
nochmals reduzieren, wenn eine die Ausnehmung der Durchfuhrung des Stators 
begrenzende Wand elektrisch leitend und BestkndteH der Stromubertragungs- 
einrichtung des SchweiBstroms ist Hierdurch kann auf sonst erfordertiche zusatzliche 
stromfOhrende Mittel verzichtet werden. 

Ein Datenkabei kann ebenfails. im Bereich des Stators in die Befestigungseinrichtung 
eingefuhrt und an geeignete/stelle wieder ausgefuhrt sein. Das Daten- oder auch 
Signalkabel kann frp Bereich des SchweiBbrennen/orrichtung Daten oder MeBsignale 
erfaBen oder zur Verfugung stellen. 

Bei einer weiteren vorteilhaften erfindungsgemaBen Ausgestaltung kann vorgesehen 
sein, daB der SchweiBstrom mittels einem oder .mehreren Schleifkontakten auf die 
Aufnahmeeinrichtung Qbertragbar ist. Der zumindest eine Schleifkontakt kann mit 
Vorteil im Bereich eines schweiBbrennerseitlgen Endes der SchweiBbrenner- 
vorrichtung, insbesbndere der Durchfuhrung, vorgesehen sein. 

Eine besonders gunstige Ausgestaltung der Erfindung kann hierbei eine 
Kraftbelastung, vorzugsweise eine Federbelastung, des Scbleifkontakts vorsehen, mit 
dem ein st^ndiger Kontakt des Schleifkontaktes mit einem Kontaktpartner 
sichergestellt wird. Besonders vorteilhaft ist es/wehn durch die Kraftbelastung eine 
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Anlage des Schleifkontaktes sowohl in axialer als auch in radialer Richtung der 
Rotationsbewegung des roboterseitigen AnschluBflansches erfolgj. Hierdurch kann 
sowohl mit einem rotationsfesten als auch mit einem rotierenden Kontaktpartner ein 
sicherer elektrischer Kontakt erzeugt werden. Diese Losung hat zudern den Vorteil, 
daB Fertigungstoleranzen und ein VerschleiB des Schleifkontakts und der 
Kontaktpartner in weiten Bereichen ausgeglichen werden kann. 

Weitere bevorzugte Ausgestaltungen der Erfindung ergeben sich aus den 
Anspriichen, der Beschreibung und der Zeichnung. 

Die Erfindung wird anhand eines in den Figuren rein schematisch .dargestellten 
Ausfuhr;ungsbeispiels nSher erlautert, es zeigen: 

/ * 
Ftg. 1 eine stark schematisierte Darstellung eines als SchweiSroboter vorge- 

seherien Knickarmroboters; 

. Fig. 2 . eine stark schematisierte prinzipielle Darstellung einer Ausfuhrungsform 
einer erfindungsgemaBen SchweiBbrennervorrichtung; 

/ 

Fig. 3 eine detailiertere Darstellung der SchweiBbrennervorrichtung von 

7 Fig, 2; . 

Fig. 4 ein Stator der SchweiBbrennervorrichtung aus Fig. 3 zusammen mit 

einer Schleifkontakteinrichtung in einer Schnittdarstellung; 

» ■ 
Fig. 5 eine Seitenansicht der Baugruppe von Fig. 4; 

Fig, 6 eine Querschnittsdarstellung der Schleifkontakteinrichtung; 

Fig. 7 eine Ausfuhrungsform eines geeigneten Knickarmroboters; 



Fig. 8 



ein vergrGBerte Detaildarstellung gemSB der Linie A aus Fig.L 



Bei dem in den Fig. 1 , 7 und 8 gezeigten Knickarmroboter 1 handelt es sich urn einen 
handelsQblichen Roboter, wje er in vieifacher Weise eingesetzt wird. Der Roboter 
weist ein Gestellteil 2 und einen daran angeordneten Arm 3 auf, der mit mehreren 
Gelenken 4 versehen ist. Das freie Ende 5 des Arrnes des Knickarmroboters ist 
hierdurch in der Lage beliebige dreidimensional verlaufende Bewegungsbahnen 
abzufahren. 

Am freien Ende 5 des Armes 3 ist. der Roboter mit einem AnschluBflansch 6 versehen, 
der zur Aufnahme einer SchweiBbrennervorrichtung 7 (Fig. 1) vdrgesehen ist. Der 
AnschluBflansch 6 ; kann um eine Rotationsachse 8 und reiativ ztim letzten Glied des 
Armes 3 eine motorisch angetriebene Rotationsbewegung ausfuhren. 

' / 
Die in den Figuren 2 bis 6 naher gezeigte, SchweiBbrennervorrichtung 7 hat eine 
Befestigungseinrichtung 9 und eine Aufnahmeeinrichtung 10 (Fig. 3). Die 
Betestigungseinrichtung 9 ist dazu vorgesehen, die SchweiBbrennervoTrrchtang~niir" 
dem AnschluBflansch 6 des Roboterarmes. 3 losbar, aber drehfest, zu verbinden. Die 
Aufnahmeeinrichtung 10. dient hingegen zur Aufnahme eines SchweiBbrenners 11 
und zur nachfolgend noch nSher erlauterten Obertragung des SchweiBstromes auf 
den SchweiBbrennetJ-irDa die Aufnahmeeinrichtung 10 in einer nachfolgend noch 
naher erlauterten Weise uber die Befestigungseinrichtung .9 drehfest. mit dem 
•Rotationsbewegungen ausfuhrenden AnschluBflansch 6 des Roboters verbindbar ist, 
werden die Aufnahmeeinrichtung 10 und die Befestigungseinrichtung 9 auch 
gemeinsam als Rotor bezeichnet. Bezogen auf das ietzte Glied des 4 Roboterarmes 3, 
an dem der AnschluBflansch angebracht ist, ist der Rotor um die Achse 8 drehbar. 

Ein gegenuber dem Rotor und dem letzten Glied des Roboterarmes 3 drehfester 
Stator weist eine in der SchweiBbrennervorrichtung mittig (zentrisch) angeordnete 
rohrf6rmfge DurchfOhrung 14 auf, die eine zylindrische Ausnehmung 15 hat. Eine 
Langsachse 16 der Ausnehmung 15 fluchtet mit der Rotationsachse 8 des 
AnschiuBflansches 6. Die DurchfOhrung 14 erstreckt sich etwa uber die gesamte 
Lange der Befestigungs- und der Aufnahmeeinrichtung. Das obere roboterseitige 



Ende der Durchfuhrung 14 ist mit einem als elektrischer AnschluB dienendem • 
AuBengewinde 17 yersehen, auf das ein Koaxialkabel 18 (Fig. 1 und Fig. 2) 
geschraubt werden kann. Zusatzlich zum Gewinde 17 der Durchfuhrung kann auch 
ein Konus 19 (Fig. 3) als stromlettender Kontakt zwischen einem SchweiBstromkabei 
18a des Koaxialkabels 18 und der Durchfuhrung 14 vorgesehen sein. Bei einem 
solchen Koaxialkabel 18 ist das mit einer AuBenisolation 18b versehene 
SchweiBstromkabei 18a koaxial urn einen mlttigen Kanal 18c angeordnet Der mrttige 
Kanal 18c kann dazu dienen einen SchweiBdraht 20 durch eine Vorschubbewegung 
dem SchweiBbrenner zuzufQhren und ein Schutzgas zum SchweiBbrenner flieBen zu 
lassen. v • 

lm Bereich eines unteren schweiBbrennerseitigen Endes wird-die Durchfuhrung 14 
von einem im Querschnitt kreisrunden glockenformigerj, Abschnitt 23 (Fig. 3 und Fig. 
4) des Stators umgeben, der mit der DurchfQhrung elektrisch leitend verbunden ist Im 
AusfQhrungsbeispiel sind der glockenformige Abschnitt 23 und die DurchfQhrung 14 
einstuckig verbunden. I m wesentlichen innerhalb des glockenforniigen.Ab$chnitts ist . 
auf der Durchfuhrung 14 eine KontaKteinrichtung 24 angeordnet. D\e~ 
Kontakteinrichtung 24 weist eine Druckscheibe 25 (Fig. 3) und einen mehrteiligen 
Schleifring 26 auf. Die Druckscheibe 25 ist zum einen von mehreren parallel zur 
Langsachse 16 der D.urchfQhrung 14 wirkenden Druckfedern 27 kraftbelastet Die 
Druckfedern 27 stQtzen sich am glockenfSrmigen Abschnitt 23 des Stators ab und 
drucken die Druck$cheibe 25 auf den Schleifring 26, 

Der Schleifring 26 setzt sich aus vier jeweils 90°-Schleifkontaktelementen 28 
zusammen (Fig. 6), die an ihren einander gegenuberliegenden radialen 
Begrenzungsflachen jeweils einseitig offene Taschen aufweisen. Da sich Offnungen 
der taschenartigen Ausnehmungen unmitteibar gegenQber liegen, bilden jeweils zwei 
der Taschen eine im wesentlichen geschlossene Ausnehmung 29. In jeder der 
Ausnehmungen 29 ist jeweils eine Druckfeder 30 angeordnet. Die Wirkrichtungen von 
jeweils zwei radial gegenuberliegenden Druckfedern 30 verlaufen parallel zueinander, 
wahrend die Wirkrichtungen von in Umfangsrichtung aufeinander folgender 
Druckfedern 30 senkrecht zueinander ausgerichtet sind. Die Druckfedern 30 
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bewirken, daB die Schleifkontaktelemente 28 an eine Innenfiache 33 des 
glockenformigen Abschnitts 23 gedruckt werden. Als Werkstoff weisen die 
Schleifkontaktelemente einen guten elektrischen Letter auf, beispielswei.se Kupfer 
Oder Kohie. Die der Druckscheibe 25 abgewandte Seite des Schleifringes 26 wirkt als 
Sohleiffi&che 34 (Fig. 4) zur Stromubertragung. 

In Richtung der Langs^chse 16 der Durchfuhrung 14 schlieBt sich an den Schleifring 
26 ein auf das schweiBbrennerseitige Ende der Durchfuhrung 14 aufgeschobener 
Deckel 35 (Fig. 3) an, der ebenfalls elektrisch leitend ist. Durph die Druckfedern 27 ist 
der Deckel 35 uber die Schieifflache 34 stSndig mit dem Schleifring in Kontakt. Der 
Deckel 3 ist in Bezug auf seine axiale Position auf der Durchfuhrung in nicht naher 
erlauterte Weise gesichert Zudem befindet sich zwischen der Dtjrchfuhrung 14 und 
dem Deckel 35 eine Dichtung 36, mit der sichergesteilVwerden kann, daB der Deckel 
gasdicht auf der MantelflSche der DurchfOhrung sitzt Auf eine auBere Flanschflache 
37 (Fig. 3) des Deckels 35 kann der SchweiBbrenner 11 aufgeschoben und gesichert 
sein.-Das untere Ende der Durchfuhrung 14 mundet hierbei in den SchweiBbrenner 11 
hinein. 

Die Durchfuhrung 14 und /der glockenfarmige Abschnltt 23 sind von einem 
mehrteiiigen und irn^Querschnitt variierenden hohlzylindrischen Gehause 39 des 
Rotors umgeben. Das Gehause weist 39 entweder selbst Isolationswerkstoff auf Oder 
ist durch andere^ Bauelemente vom Stator elektrisch isoliert. Im dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel ist der Deckel 35 in einen uhteren Kunststoffrjng 40 des 
Geh&uses 39 eingesetzt, wobei der Kunststoffring 40 auch den glockenformigen 
Abschnitt 23 umgibt. 

An den Kunststoffring 40 schlieBt sich ein weiterer Hohlzylinder 41 des Gehauses an, 
der sich bis zu einem AbschluBfiansch 42 des Stators erstreckt. Der AbschluBflansch 
42 ist auf.ciie Durchfuhrung 14 aufgeschoben und befindet sich unterhalb des Konus 
19. Ober zwej zwischen dem AbschluBflansch 42 und dem glockenformigen Abschnitt 
23 angeordnete Lager 43, beispielsweise isolierende Gleitlager (Kunststoffgleitlager), 
ist eine Drehbarkeit des Hohlzylinders 41 gegenuber der DurchfOhrung 14 und zudem 
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eine elektrische Isolation realislert. Auf einer auBeren Mantelflache des Hohlzylinders 
ist auch ein Adapter 44 (Fig. 3) der Befestigungseinrichtung integriert, mit dem die 
gesamte SchweiBbrennervorrichtung 7 an den AnschluBflansch 6 des Roboters losbar 
befestigt werden kann (Fig. 1). per Adapter 44 waist hierzu FormschluBelemente auf, 
wie beispielsweise Stifte, die in ein. entsprechendes Bohrungsbild des 
AnschluBflansches passen. 

Der Hohlzylinder 41, der Kunststoffring 40,. der Deckel 35 und der SchweiBbrenner 11 
sind drehfest miteinander verbunden. Hierdurch ist es moglich eine rotative 
Antriebsbewegung des AnschluBflansches 6 uber den Hohlzylinder 41, den 
Kunststoffring 40 und den Deckel 35 auf den SchweiBbrenner zu ubertragen. Der 
Stator ftihrt diese Drehbewegung hingegen nicht aus, da er uber"aas Koaxialkabel 18 
- und gegebenenfalls uber weitere BefestigungsmitteK- am Roboterarm rotatorisch 
fixiert ist, Der Widerstand gegen Torsion, die derarti^e Kabel aufweisen, kann jedoch 
bereiis ausreichen, urn den Stator zu fixieren, obwohl aufgrund. von nicht ganz 
auszuschlieBenden Reibmomenten ein geringer Anteil des Drehmoments der 
Antriebsbewegung uber die Lager 43 moglicherweise auf den Stator Qbertragen 
werden kann, Soweit es erforderlich erscheint, kann jedoch der Stator auch 
beispielsweise uber den AbsfchluBflansch 42 zusatzlich an einem rotatiohsfesten 
Bauteil des RoboterMixieft werden. 

Der SchweiBstrom' wird vom SchweiBstromkabel 18b Qber die Durchftihrung; 14 auf 
den g!ockenf6rmigen Abschnitt 23 und von hieraus auf die Schleifkontakteinrichtung 
Obertragen. Mittels der Schleifflache 34 gelangt der Strom zum Deckel 35 und von 
dort zum SchweiBbrenner 11. 

Das Schutzgas kann uber das Koaxialkabel 18 durch die Ausnehmung 15 der 
Durchfuhrung 14 zum SchweiBbrenner 11 stromen. Der SchweiBdraht 20 kann auf 
dem gleichen Weg ebenfalls dem SchweiBbrenner 11zugefuhrt und jeweils 
nachgeschoben werden. Soweit es erforderlich ist, kann ein nicht dargestelites 
Datenkabel in das Koaxialkabel 18 integriert sein. Das Datenkabel wird uber eine 
Bohrung 42a des AbschluBflansch in eine fiuBere Langsnut 14a der Durchfuhrung 14 
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eingebracht und zu einem weiteren nicht nSher erlauterten Schleifkontakt 45 gefdhrt. 
Das Datenkabel kann beispielsweise als Signalkabel fur eine sogenannte 
Abschaltdose (nicht dargestellt) vorgesehen sein. Ober ein soiches Signalkabel 
sendet dre Abschaltdose bei Kollision des Schwei3brenners ein Notaussignal an die 
5 . Steuerung des Roboters. Im dargestellten AusfQhrungsbeispiel ist zur 
Signalubertragung zwischen der Abschaltdose und dem Signalkabel der 
Schleifkontakt 45 vorgesehen, der sich im Bereich zwischen dem glockenformigen 
Abschnitt 23 und dem unteren der beiden Gleitlager 43 befindet 




/ 



/ 
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Patentanspriiche 

SchweiBbrennervorrichtung eines Schwei(3roboters, die fur elektrische 
LichtbogenschweiBungen, insbesondere MIG- oder MAG-SchweiBungen, 
vorgesehen ist, wobei der SchweiBroboter einen Roboterarm aufweist, an dem 
ein relativ zum Roboterarm drehbarer AnschluBflansch vorgesehen ist, 
umfassend 

einen SchweiBbrenner 

einen eiektrischen AnschluB fur ein SchweiBstromkabei, mittels dem eine 
Roboterseite der SchweiBbrenriervorrichtung mit einer SchweiBstromquelie 
elektrisch verbindbar 1st, 

eine Stromubertragungseinrichtung, uber die das SchweiBstromkabel mit einer 
SchweiBbrennerseite der SchweiBbrennervorrichtung elektrisch verbindbar ist, 

/' 

eine DrahtfQhrung zur Zufuhrung eines SchweiBdrahtes von der Roboterseite 
der SchweiBbrennervorrichtung zur SchweiBbrennerseite, 

\. 

eine Befestigungseinrichtung zur Anbringung der SchweiBbrennervorrichtung 
am AnschluBflansch des SchweiBroboters, 

eine Aufnahmeeinrichtung zur Halterung des SchweiBbrenners und zur 

Ubertragung von angetriebenen rotatorischen Bewegungen auf den 

SchweiBbrenner, 

dadurch gekennzeichnet, daS 

die Stromubertragungseinrichtung einen Stator aufweist, der gegenuber dem 
Roboterarm zur drehfesten Anordnung vorgesehen ist, in Bezug auf den . 



12 



schweiBroboterseitigen AnschluBflansch jedoch relativ drehbar ist, daB der 
Stator mit einer Durchfuhrung (14) versehen ist, durch die zumindest der 
SchweiBdraht in Richtung zur Aufnahmeeinrichtung (10) durchfuhrbar ist, und 
daB die Aufnahmeeinrichtung (10) und die Befestigungseinrichtung (9) als Rotor 
ausgebildet sind, die relativ gegenuber dem Stator rotierbar sind, wobei die 
Aufnahmeeinrichtung (10) und/oder die Befestigungseinrichtung (9) mittels einer 
elektrischen Kontakteinrichtung (24) mit dem Stator elektrisch leitend verbindbar 
ist. 

2. SchweiBbrennervorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet. daB der 
Stator einen drehfesten .elektrischen AnschluB fur das SchweiBkabel aufweist 

3. SchweiBbrennervorrichtung nach einem der beidep vorhergehenden Anspruch 1 
Oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Aufnahmeeinrichtung (10) fur den 
SchweiBbrenner (11) ebenfalls mit einer Durchfuhrung fQr den SchweiBdraht 
versehen ist, wobei die Durchfuhrung (14) 'des Stators und die Durchffihiyng_de.r. 
Aufnahmeeinrichtung (10) zumindest im wesentlichen-koaxial zueinander 
verlaufbn. 

4. SchweiBbrennervorrichtung nach einem Oder mehreren der vorhergehenden 
Anspruche, daBurch gekennzeichnet, daB eine Lingsachse (16) einer 
Ausnehmung (15) der Durchfuhrung (14) des Stators zumindest im wesentlichen 
koaxial mit der Drehachse (8) der rotatorischen Bewegung des roboterseitigen 
AnschtuBflansches verlauft. . 

5. SchweiBbrennervorrichtung nach einem Oder mehreren der vorhergehenden 
AnsprQchen, dadurch gekennzeichnet, daB eine gemeinsame Rotationsachse 
der Befestigungseinrichtung (9) und der Aufnahmeeinrichtung (10) koaxial zu. 
einer Langsachse (16) der DurchfQhrung (14) des Stators verlauft. 

6. SchweiBbrennervorrichtung nach einem Oder mehreren der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die Kontakteinrichtung (24) den Stator 
und die Aufnahmeeinrichtung (10) elektrisch leitend miteinander verbindet. 
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7. SchweiBbrennervorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Kontakteinrichtung (24) als Schleifkontakteinrichtung ausgebildet 1st. 

8. SchweiBbrennervorrichtung nach Anspruch 7, gekennzeichnet durch zumindest 
ein Kraftmittel, mit dem zumindest ein Schleifkontaktelement (28) der 
Schleifkontakteinrichtung an einen Kontaktpartner andruckbar ist. 

9. . SchweiBbrennervorrichtung nach Anspruch 8, gekennzeichnet durch zumindest 
. zwei Kraftmittel, mit denen das zumindest eine Schleifkontaktelement (28) in 
Be2ug auf die Achse der rotatorischen Bewegung in axialer und in radialer 
Richtung an Kontaktpartner andruckbar ist 

10 10. SchweiBbrennervorrichtung nach Anspruch 9, dadurch (gekennzeichnet, daB die 
Kraftmittel federelastisch sind und das zumindest- ein<3 Schleifkontaktelement 
(28) sowohl an einen die Durchfuhrung (14) radial umgebenden ersten 
Kontaktpartner, als auch an einen zum Schleifkontaktelement (28) axial 



versetzten zweiten Kontaktpartner andrOckbarJst 



15 11. SchweiBbrennervorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche 7 bis 
10, gekennzeichnet durcii einen glockenformigen Abschnitt (23) des Stators, in 
dem die Schleifkontakteinrichtung angeotdnet. ist 

12. * SchweiBbrennervorrichtung nach einem Oder mehreren der vorhergehenden 
AnsprOche, gekennzeichnet durch Isolierrriittel durch die die . 

20 Befestigungseinrichtung (9) gegenOber der StromQbertragungseinrichtung 

elektrisch isolierbar ist. 

13. SchweiBbrennervorrichtung nach einem oder mehreren der vorhergehenden 
AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB die DurchfQhrung (14) mit einer 
Ausnehmung (1 5) versehen ist, durch die sowohl der SchweiBdraht (20) als 

25 auch Schutzgas dem SchweiBbrenner (11) zufuhrbar sind. . . . 
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14. SchweiBbrennervorrichtung nach Anspruch 13, daB der elektrische AnschluB fOr 
das SchweiBstromkabel Teil einer die Ausnehmung (15) begrenzende.n Wand 
ist 

15. SchweiBroboter zur Erzeugung. von SchweiBungen an Werkstucken, der als 
Knickarmroboter ausgebildet ist und mit einem AnschluBflansch yersehen ist, an 
dem eine SchweiBbrennervorrichtung anbringbar ist, gekehnzeichnet durch eine 
SchweiBbrennervorrichtung (7) nach einem oder mehreren der vorhergehenden 
Anspruche 1 bis 14. 



/ 
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Zusammenfassung 

Bei einer SchweiBbrennervorrichtung eines SchweiBroboters, die fur elektrlsche 
LichtbogenschweiBungen, insbesondere MIG- oder MAG-SchweiBungen, vorgesehen 
ist, wobei der SchweiBroboter einen Roboterarm aufweist, an dem ein relativ zum 
Roboterarm drehbarer AnschluBflansch vorgesehen ist, soil eine Verringerung der 
mechanischen Belastung von Versorgungsleitungen erzielt werden. Derartige 
SchweiBbrennervorrichtungen umfassen einen SchweiBbrenner, einen elektrischen 
AnschluB fur ein SchweiBstromkabel, mittels dem eine Roboterseite der 
SchweiBbrennervorrichtung mit einer SchweiBstrornquelle elektris.cn verbindbar ist. 
eine Stromubertragungseinrichtung, uber die das SchweiBstromkabel mit einer 
SchweiBbrennerseite der SchweiBbrennervorrichtung elektrisch verbindbar ist, eine 
Drahtfuhrung zur ZufOhrung eines SchweiBdrahtes von der Roboterseite der SchweiB- 
brennervorrichtung 2ur SchweiBbrennerseite, eine Befestigungseinrichtung zur 
Anbringung der SchweiBbrennervorrichtung am AnschluBflansch des SchweiB- 
roboters, eine Aufnahmeeinrichtung- zur- Halterung des SchweiBbrenners und zur 
Obertragung von angetriebenen rotatorischen Bevi/egungen auf den SchweiBbrenner. 
Es wird vorgeschlagen, daB die Stromubertragungseinrichtung einen Stator aufweist, 
der gegenuber dem Roboterarm zur drehfesten Anordnung vorgesehen ist, in Bezug 
auf den schwei6rob<)terseitigen AnschluBflansch jedoch relativ drehbar ist, daB der 
Stator mit einer Durchfuhrung (14) versehen ist, durch die zumindest der 
SchweiBdraht in Richtung zur Aufnahmeeinrichtung (10) durchfuhrbar ist, und daB die 
Aufnahmeeinrichtung (10) und die Befestigungseinrichtung (9) als Rotor ausgebildet 
sind, die relativ gegenuber dem Stator rotierbar sind, wobei die Aumahmeeinrichtung 
(10) und/oder die Befestigungseinrichtung (9) mittels einer elektrischen Kontakt- 
einrichtung (24) mit dem Stator elektrisch leitend verbindbar ist 

(Fig. 3) 
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